













THE PERCEPTION OF APERTURES USE OF AVERAGE DISTANCE FROM OBJECTS IN THE ENVIRONMENT 
 
池野竜之介 





Autonomous vehicles that operate in complex dynamical environments have attracted considerable 
attention in recent years. Avoiding obstacles and perceiving affordances for aperture crossing is one of the 
important and basic functions of autonomous vehicles. Perception of aperture passability is obtained by 
calculations that use information from distance sensors. This approach is effective. On the other hand, the 
mechanism to obtain the perception of aperture passability is very different from that of animals. Animals 
can act quickly find a perception of aperture passability. They have no distance sensor. But they are 
nonetheless able to do so is still an open question. 
In this paper, We proposed the perception apertures use of the average distance from objects in the 
environment. And we showed the effectiveness of the proposed method throughout the simulation 
experiment. 




































 低身長 5 人と高身長 5 人の計 10 人を対象にし，2 枚の
仕切り板を組み立てて，戸口のような間隙をつくり，そ
の間隙を通過するよう指示した． 
































(a) 横からの図        (b) 真上からの図 






図 2 幅と距離の定義 
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図 3 障害物までの平均の距離 
 
図 3の波線はカメラの視野である．画像に写る         に
ついて考える．画像に写る  の 座標を  ，  までの距離
を  とすると，三角形の相似より(9)式が得られる． 
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(9)を(10)で除算し，整理することで()式が得られる． 
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そして視野内にある    から  までの総和をとることで，
(14)式が得られる． 
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走行させた．走行時間は 4.46 [s]であった． 
 
 
図 5 模擬環境の設定 
 
表 1 模擬環境の設定表 
走行距離 1 [m] 
走行時間 4.46 [s] 
速度 0.22 [m/s] 
障害物までの距離(横方向) 0.5 [m] 
背景間の距離 0.5 [m] 
間隙の長さ 0.1 [m] 
間隙から背景最後尾までの距離 5 [m] 






























図 7 実験により得られた動画 
 
 
図 8 間隙知覚の結果 
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